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Anordnung zur seriellen Dateniibertragung einer PositionsmeBeinrichtung 

.... . r» j 



) Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur seriellen Daten- 
Obertragung einer PositionsmeSeihrichtuog (1). In der Posi- 
tionsmeBeinrichtung (1) ist ein Speicher (9) vorgesehen, in 
dem spezifische Parameter der PositionsmeBeinrichtung |1) 
abgespeichert sind. Diese Parameter konnen auf der Daten- 
leitung (5) zu einer Verarbeitungseinheit (4) ubertragen 
warden, auf der wahrend der Positionsmessung die MeB- 
werte ubertragen werden. Durch Obemahme der Parameter 
wird die Verarbeitungseinheit (4) an die angeschlossene 
PositionsmeBeinrichtung (1) angepaSt (Figur 1). 
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1 Der digitalisierte PositionsmeBwert wird einem Par- t . K 

Beschreibung a Uel/Serien-Wandler 3 als Ausgabebauste.n zugeWhr , , 

<\Z eesteuert von einer Taktimpulsfolge der Verarbei- 
Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur senellen der g « ein2 dnen Bits des den PosiuonsmeB- , 

Da^enubenragu g ,g einer PosinonsmeBeinrichtung ge- ^ s ^ mm?n?len Datenwortes «r«ll Qber erne Da 
maB dem Oberbegriff des Anspruches 1. 5 dj Verarbeitungseinheit 4 sendet £ur 

Aus d« E>:0 171 579 31 ist eine derart.ge Anordnung g" 1 ™ _ TaktimpuUe ist eineTaktle.tung 6 vor- 
bekanm Di e PositionsmeBwerte der PoM»n™B«n- Obenragunf w ^ MeBwert.es erfolgt rait- 

rS werden .yndrtnzu einem von ^rV gfe n z itstufe 7 , wie ,n der. 

tungseinheit vorgegebenen Takt an d.ese Verarbe. jrpn 171 579 Bl ausftihrlich erlautert ist • • • • 
tungseinheit Gbertragen. . .. 10 t Das Besondere an der ne.uen Anordnung gemSB der 

Nachteilig bei dieser Anordnung >st vor allem. daB die ^ a ■ die b i dir ekuohale Datenubertragung auf 
Veribeitungseinheit vom Anwender aufwendig an die ™™ n f e *, eitung 5 . W ie in Fig.,1 dargestd t ist wer- 
y p e eSen g Parameter ^^"^^SJ den vonder VerarLitungseinheit4 Befehle einem Spei- 
aneepaBt werden muB. So ist beispielswese die Paktan «n d Befehl dekodi ert und die Posi- 

Xiez-rVplbtindigwO^^uiW^^^ « S^e&ffiing. 1 ver^t.,den entsprechenderi 
meBwertes erforderlich ist, abhangig von der Auftosung tion Befeh! Bt B , ein 

?er PositionsmeBeinrichtung. Bisher wurde von der patenwort aus drei Statusbits SO. SI und S2. 
Verarbeitungseinheit eine feste Taktanzahl B 13) u Status befehle A bis H angegeben. Nachfol- 

^SSfSSSS' Sitf — Befehle und thre — . * 
gung verwendet Es ist ersichtlich, daB dabei unnotige L statusbef ehl A : 

Gbertraeungszeit verbraucht wird. . \. ' ' . 

■ Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrundc i. die ^ Verarbeitungseinheit 4 das Datenwort 

Anpassung der' Verarbeitungseinheit an ^ f^J* n 25 A ^dVpositionsmeBeinrichtung 1 uber die Datenle.- 
rameter der PositionsmeBeinrichtung zu opttirueren A aie bede utet dies, daB die MeBeinnchtung 

Ch Vort g ellhafte Ausgestaltungen sind in den Unteran- . 2. Statusbef ehl B 

"■Sftt^^ 35 ' DieMeBeinrichtung l beinhaltet einen Speicher 9^ in 

daB die spezifischen Parameter der P ° S ™™™1™. 35 de £ Parameter der MeBemrichtung rabgelegt werden 
richtung selbstandig von der Verarbeitungseinheit uber Qem . _ Speicher oder Speicherbereiche k6n- 

nbmmen werden konneivwobei ^OberW^ S'lCorrektumerte vorgesehen werden. Ebens.o ,« 
Parameter, die gleichen .Leitungen verwendet werd en, " en Speicher 9 einen; B ere.ch vorzusehen m 

die bereits zur MeBwertubertragung vorhanden sind. ^mTr Anwender spezifische Anwenderparameter 

NSSgend wWdie^^g^h^e.^er « dem der Anw^. P_ Be^h voneJifftBt^ 
Zeichniing dargeStellten Ausfuhrungsbeisp.eles naher z. h Sp ,. chg . g aufgeteilt ist , daB der Be- 

erlautert: y reich mit deV. Parametern des MeB^temer 1 nurv«n 

l-7-e.rinzipd— „ ^S^SluT^ 

tragung, uc , . _ nhmn seriel!en lesbar und einen Bereich, der ausschlieBlich vom MeB- 

D ^^t»:s^ » ^-^^...^ 

Fig. 4 eine Schahung zur bidirekuonalen Datenuber w Date riwort von deV Verarbeitungseinheit 4 zum 

eine absolute WinkelmeBemrichtung rdargestellVdie i»au . •.. 

d£ jeweihge Winkelstellung 3. Statusbefehl C . . 
zUsweise 1m Gray-Code an eine Verarbeitungseinheit 

4 iibertragt. Durch bekannte lichtelektrische Abtastung . ^ ein beslimmler Speicherbere.ch 

einer Cocfescheibe werden von einer Abt-te^ung mit diesem Be fehl C der MeBeinnch- 

10 analoge Abtastsignale erzeugt die einem > Jaustem 2 ™B Q daB nachfo i g end unter einer best.mm- 

zugefiihrt werden. In diesem Baustein 2 werden die Ab- 6 o Parame ter dem MeBsystem 1 zugefuhrt 

uslignale verstarkt und in ^^f[^l^. ^1 Das heiBt, daB nach diesem Statusbef ehl C zu- 

Der Baustein 2 kann" auch zur Korrektur der Analog we Adresseninformation, unter der d,e Parameter 

oder Digitalsignale dienen. ^»J^. n J?SS£ a bzuspeichern sind, und nachher die P^tennforrna- 

gendurchgefiihrt werden. *I e «« ^S^eSriebS es Sn von der Verarbeitungseinheit 4 uber die Datenlei- 

DE 27 58 525 31 oder der DE29 38 318 C3 beschneben es Me Beinrichtung 1 zugefuhrt werden. 

''"Die 'PositionsmeBeinrichtung 1 wird nachfoigend 

auch nur als MeBsystem bezeichnet. . 
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im Baustein 2 abgeschlossen sind, was durch die Re- 
chenzeit tc angegeben isu wird von der MeBeinrichtung 
1 ein Startsignal in Form eines Startbits an die Vef arbei- ■ 
tungseinheit 4 gegeben, und zwar synchron zu einer 
5 positiven Taktflanke. Die Zeit tc.ist variabel und abhan- 
gig vom Umfang der Berechnungen. 

Nach dem Startbit wird ein Alarmbit ubertragen. Das 
Alarmbit meldet eine Fehlfunktion der MeBeinrichtung 
1 an die Verarbeitungseinheit 4. Eine Fehlermeldung 
• o wird dann abgegeben, wenn im Speicher"9 eirie Fehler- 
meldung abgespeichert ; .sl - ■■ , 

Mit der nachfolgenden positiven Taktflanke werden 
die am Paraliel-Serien-Wandler 3 anstehenden Dafen : . 
bits des MeBwertes seriell vom Sender 12 zur Datenlei- 
15 tung 5 zur Verarbeitungseinheit 4 ubertragen. Die Lan- 
ge des MeBwertes, das heiflt, die norwendige Taktan- 
zahJ wurde der Verarbeitungseinheit 4vor der Obertra- 
- gung als Parameter aus dem Speicher 9 mitgeteilt Zur 
tv n.r.i.i. cinH vnrt^ilhaft zum Testen der Men- Oberpriifung der, MeBwertubertragung.wird zusatzlich 

9 „achg eSei ,«n ^.^^f^SSILS: '"Sj^magUch,, kurzer Zei. wied.r =m M.Bwer, 

ubertragen werden. ist es auch moglich die Betnebswei- 
se nach dem unteren Diagramm "durchlaufender- Takt" 
- 30 zu warden. Dabei wird die Wartezeit tm sowie die Zeit 
zur Obertragung der Statusinformation eingespart Die 
i ■• i - A c^t^rinfArmghnn unrH in der-.Ver- 



4.Statusbefeh! D 

1st mit dem Befehl B ein bestimmter Speicherbereich 
angewahlt wird mit diesem Befehl D der MeBeinrich- 
tung 1 mitgeteili, daB die Verarbeitungseinheit 4 das 
Senden von abgespeicherten Parametern der MeBein- 
richtung 1 erwartet. Von der Verarbeitungseinheit 1 
wird zusatzlich die Adresse angegeben. wo diese Para- 
meter in cer MeBeinrichtung 1 abgespeichert sir.d. 

" • |.5..Sta'tusbefehl E ■ - 

Mil diesem Befehl E korinen vorgegebene Bereiche 
des Speichers'9 auf Veranlassung der Verarbeitungsein- 
heit 4 geldscht werdeh. . 

6. Statusbefehle F bis H 

Diese Befehle sind vorteilhaft zum Testen der MeB- 



9 nacngese.nen weraeu, uu uui i i 
gespeichert ist Diese Fehlermeldung wird nachfolgend 
vom MeBsystem 1 zur Verarbeitungseinheit 4 uber die 
Datenleitung 5 gesendet. 

In Fig. 2 ist das Obertragungsprotokoll der Parame- 
teriibertragung dargesteUt Es ist ersichtlich, daB in der 
Zeit. in der die,Statusbits. die Adressen sowie die Para- 
meter von der Verarbeitungseinheit 4 gesendet werden. 
der Empfanger 1 I irh.MeBsystem 1 aktiv und der Sender 
12 im MeBsystem "i inaktiv ist. Ebenso ist ersichtlich, daB 35 
die uber-tragenen Daten bei den Befehlen B und C durch 
zuruckser.den dieser' Daten an die Verarbeitungseinheit 
4 quittiert werden. Wird in der Verarbeitungseinheit 4 
festgestellt, daB sich die. geser.deten Daten von den 
empfangenen Daten unterscheiden, wird die Ubertra- 
gung wiederholt Vom MeBsystem 1 wird auBer den 
Daten noch ein 8 bit CRC ubenrage'h. CRC bedeutet 
cyclic redundance check, dieses' Datenwort wird. durch 
eine bekannte Verknupfung der Datenbits gewonnen. 
Diese Obertragung des.CRC ermoglicHr der Verarbei- 
tungseinheit 4 eine Oberprufung, ob die Dateniibertra- 
gung fehlerfrei erfolgt ist. 

In Fig. . 1 ist mit 13 der Sender und mit 14 der Empfan- 
ger der Verarbeitungseinheit. 4 bezeichnet. Ebenso 1st 



zur UDenragung uci ouiujjmuiH,.,™,. — - - 

zuletzriibertragene Statusinformation wird in der .Ver- 
arbeitungseinheit 4 als aktuelle Statusinformation her- 
angezogen- " ' •;' 

Damit die Anordnung zur seriellen Obertragung fur 
moglichst viele MeBeinrichtungen einsetzbar 1st, sind 
zusatzlich zu der Datenleitung 5 und Taktleitung 6 noch 
weitere Leitungen 16 zur : Obertragung von analogen 
bder binaren Zahlsignalen einer inkrementalen ,_Posi- 
40 tionsmeBeinrichtung vorgesehen (Fig. 4). Somit ist es 
moglich. parallel zu der absoluten MeBwertubertragung 
auf der Datenleitung 5. auch die Zahlsignale auf der 
' Leitung 16 zur Verarbeitungseinheit 4 zu senden. In 
Fig 4 ist auch ersichtlich, daB die bidire.-cuonale Ober- 
45 tragung-von Daten (MeBwerte und:: ; Parame.ter)-zwi- 
schen der MeBeinrichtung 1 und der Verarbeitungsein- 
heit 4 mit Signalpegeln nach RS485 (Differenzsignale) 
synchron zu einem von der Verarbeitungseinheit 4 vor- 
gegebenen Taktsignal (CLOCK) erfolgt Die Taktfre- 



ger der Verarbeitungseinheit. 4 bezeichnet. Lbenso ist gegeoenc. i ««'s»« ■ - — - M „ 



lenz negt aaDci ^wistucu iwv«.-»»» • — 
Wie befeits erwahnt. ermoglicht der Speicher 9 in der 
MeBeinrichtung 1 sowohl dem.Kunden als auch dem 
Hersteiler der MeBeinrichtung 1. Parameter abzuspei- 
chern und auszulesen. Vorteilhaft ist es. wenn der Spei- 
55 cher 9 in drei Bereiche aufgeteilt ist: 



ersicntiicn, aao aer idMs cutl **• ww ' . ~ ° 

einheit 4 untergebracht ist Die Verarbeitungseinheit 4 
ist vorzugsweise eine NC-Steuerung. Zum besseren 
Verstandnis sind in Fig. 1 fur die Datenleitung 5 zwei 
Wege eingezeichnet GemaB der Erfindung werden die 
Daten in beiden Richtungen aber auf der gleichen Lei- 
tung. 5 ubertragen. wie auch in Fig: 4 im Detail darge- 

St ?n Fig.3 ist das Impulsdiagramm zur Obertragung 
des MeBwertes der MeBeinrichtung 1 dargestellt Wah- 
rend des Ruhezustandes ist die Datenleitung 5 auf LOW. 6 o 
Von der Verarbeitungseinheit 4 ist daher erkennbar. 
daB es sich bei der angeschlossenen PosiuonsmeBem- 
richtung 1 urn die erfindungsgemaBe Anordnung han- 
deit da die Datenleitung im Ruhezustand bereiner An- 

4ogwerte der Abtasteinrichtung 10 in den Baustem 2 
abgespeichert. Wenn die erforderlichen Berechnungen 



] Speicherbereich fur Parameter des Kunden 
II. Speicherbereich fur Parameter des MeBsystem- 
Herstellers 

HI. Speicherbereich fur Korrekturwerte. 

Der Speicherbereich des MeBsystem-Herstellers ist 
schreibgeschutzt. Die einzelnen Speicherbereiche wer- 
den durch den Code "memory range select" unterscnie- 
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I. Speicherbelegung Parameter des Kunden 
1. Nullpunkts-Verschiebung 
Der Wert wird- vom Nullpunkt des MeBsystemes 1 5 
subtrahicrt. 

II. Speicherbelegung Parameter des 
MeBsystem-Herstellers 

1. Version - 

Qmirh „a AufgetreteneFehlerwerdenabgespeichen-Istei^ 

Gibt die Version an. nach welcher der Spe.cher 9 ^jtget^ der0bcrtra . 

aufgeteiltist ]5 gung VO n M.eBwerten nach Fig. 3 das AlarnvBit gesetzt. 

2. SpeichergrdBe 15. Warnungen ' 



10. Nullpunkt-Verschiebung des 
MeBsystem-Herstellers 

1 1 Drehrichtung und Codeausgabe bei 
CodewinkelmeBsystemen 

; lridentnummer des MeBsystemes 

1 3. Seriennummer des MeBsystemes 

H.Alarme ' 



Angabe der GroBe der einzelnen Bereiche des Spei- 
chers 9. 

3. Obertragungsformat 

Gibt die Anzahl der Takte zur Obertragung eines 
MeBwertes (Datenwort) an. 



4. MeBsystem-Typ 

Gibt an, ob ein inkrementales Langen- oder Winkd- 
meBsystem mit oder ohne abstandscodierten Referenz- 
marken bzw. ob ein Singleturn- oder Mutaturn-Code- 
drehgeber verwendet wird. 

5. Signalperiode bzw. Signalperioderi pro Umdrehung 

Gibt die Breite einer Signalperiode bei LangenmeB- 
systemen bzw. die Anzahl der Signalpenoden pro Um- 
drehung bei WinkelmeBsystemen an. 

5. Anzahl unterscheidbarer Umdrehungen 
Bei Multiturn-CodewinkelmeBsystemen erfolgt die 
Angabe der unterscheidbaren Umdrehungen. 

7 Grundabstand bei abstandscodierten 
Referenzmarken oder Abstand zweier benachbarter 
Referenzmarken 



Werden Fehlfunktionen vom'MeBsystem erkannt, die 
20 zum Xusfall des MeBsystemes fuhren konnen, so wer- 
20 den diese in Form von Warnmeldungen ^ P^her 
und k&nnen auf Anforderung ausgelesen werdea Be. 
batteriebetriebenen MeBsystemen kann eine Warnmel- 
dung beispielsweise das Wort "Battenewechsel sein. 

25 m. Speicherbelegung Korrekturwerte 

1. Anzahl der . Korrekturwerte bezogen auf die 

^tlS-der Korrekturwerte fur Signal-Abwei- 
chungen wie Signalamplituaen, Phasenversatz so- 
wie Nullpunkt-Abweichungen. 

3. Anzahl der Korrekturwerte fiir Oberwellen. 

4. Anzahl der zu korfigierenden Oberwellen. 

5. Korrekturwerte zul. ~"\ 

6. Korrekturwerte zu 2. 

7. Korrekturwerte zu 3. 



Bei MeBsystemen mit abstandscod.erten Re erenz 
marken erfolgt hiermit die Angabe des , Grundab Kandes 
der zusammengehorigen Referenz ^ a / ke ^^f e y r . 5 ° 
stemen ohne abstandscodierten Referenzmarken er 
Sgt hiermit die Angabe des Abstandes Ziehen zwei 
benachbarten Referenzmarken. 

8. Lage der ersten Referenzmarke 5! 
Gibt die Position der ersten Referenzmarke bezogen 
auf die Endlage an. 

9. MeBschritt oder MeBschritte « 
Gibt bei LangenmeBsystemen den MeBschritt an der 
bef der s eridten Dateniibertragung vom MeBsystem 
ausgegeben wird. Bei WinkelmeBsystemen w.rd d,e An- 
zahl an MeBschritten pro Umdrehung angegeben. 



Selbstverstandlich liegt es im Rahmen der Erfindung, 
„ auch andere Parameter im Speicher 

tuneseinheit 4 zur Verfugung zu stellen. Bei der lnbe 
triebnahme erfolgt eine Anpassung der Verarbeitungs- 

vom MeBsystem 1 liber die Datenleitung 5. 
45 Die Bereiche des Speichers 9 ^n softwarem4B>g 
aufeeteilt sein, es ist aberauch mSglich, daB der.Spei- 
d£ 9 1 aus mehreren einzelnen Speicherbauemhenen 
besteht. 



Patentansprflche 



1. Anordnung zur seriellen Datenubertragung ; einer 
PositionsmeBeinrichtung mit einem der ^Pos ons- 
meBeinrichtung zugeoVdneten Ausgabebaustem 
an welchem die PositionsmeBwerte • anliege* mit 
einem Taktimpulsgenerator, der Taktirnpulsfo gen 
dem Takteing'ang des Ausgabebausteins u £ 
mit einer den Serien-Ausgang des Ausgabebau- 
Sns mit einer Verarbeitungseinheu vjrbm^nden 
Datenleitung, wobei die PosiuonsmeBwerte takt 
Son zuf Taktimpulsf olge seriell auf dieser Da- 
Sei ung zu der Vembeitungseinhei. ubertragen 
werden, d'adurch gekennzeichnet, daB f m der Pos - 
tionsmeBeinrichtung (1) ein Spe.cher ^(9) * orgese 
hen ist, in dem spezifische Parameter ^^osmons- 
meBeinrichtung (1) abgespeichert smd, welc fcefiber 
die genannte Datenleitung (5) senell «^ 
chron zu der Verarbeitungseinheit (4) Qbertragbar 
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sind, wodurch die Verarbeitungseinhcii (4) an diese 
spezifischen Parameter angepaBt wird. " 
2 Anordnung nach Anspruch 1. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Speicher (9) mehrere Bereiche 
aufweist, wobei in einem Speicherbereich Parame- s 
ter der PosiuonsmeBeinrichtung (1) vom Hersteller 
eingespeichert sind und dieser Bereich vom An- 
wender nicht beschreibbar ist. 

3. Anordnung nach Anspruch 2. dadurch gekenn- 
zeichnet. daB zumindest ein weiterer Bereich zum ]C 
. Abspeicherr. von Pararhetern vom Anwender frei 

beschreibbar ist. 

4. Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB uber die Datenlei- 
tung (5) von der Verarbeitungseinheit (4) zur Posi- 15 
tionsmeBeinrichtung (1) Befehle (Status) ubertra- 
gen werden, wodurch die PositionsmeBeinnchtung 

(1 ) veranlaBt wird, diese Befehle auszufuhren. 

5. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn : ' 
zeichnet,, daB aufgrund eines Befehles (Status) der 20 
anstehende PositionsmeBwert zur Verarbeitungs; 
einheit (4) ubertragen wird. 

6. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi aufgrund eines Befehles (Status) Pa- 
rameter aus dem Speicher (9) zur Verarbeitungs- 25 
einheit (4) ubertragen werden. 

7. Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB aufgrund eines Befehles (Status) die 
PositionsmeBeinnchtung (1) veranlaBt wird. Para- 
meter von der Verarbeitungseinheit (4) zu empfan- 30 
gen und im Speicher.(9) abzuspeichern. 

8. Anordnung nach Anspruch' 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein bestimmter Speicherbereich des 
Speichers (9) aufgrund des. Befehles (Status) ausge- 
wahlt wird, aus dem Parameter zur Verarbeitungs- 35 
einheit (4) oder in den Parameter von der Verarbei- 
tungseinheit.^) ubertragen werden. 

9. Anordnung nach eiriem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB im Speicher 
(9) die. zur Obertragung des. PositionsmeBwertes 40 
notwendige information uber die TaktanzahJ abge- 

" speichert ist, caB diese Information von der Verar- . 
beitungseinheit (4) lesbar.ist .und -die angegebene 
Anzahl- der . Takte bei "der MeBwertubertragung 
von der Verarbeitungseinheit (4) zur Verfugung ge- 45 
stelltwird. 

10. Anordnung nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB bei der ersten Taktflanke der Taktim- 
pulsfolge der PositionsmeBwert der PositionsmeB- 
einnchtung (1) in einem Baustein (2) i abgespeichen 50 

■ wird. ' " , . 

1 1. Anordnung nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafl nach einer v.ariablen Rechenzeit (tc) 

. von der- PosiuonsmeBeinrichtung (l)...eine Stanin- 

formation (Start) an die- Verarbeitungseinheit (4) 55 
' ubertragen wird. ••' ; 

12. ' Anordnung nach Anspruch 1 1, dadurch gekenn- 

• zeichnet, daB nach der Startinformation (Start) eine 

• Alarminformation (Alarm) an die Verarbeitungs- 

" einheit (4) ubertragen wird. , • 60 

M3. Anordnung: nach Anspruch 12. dadurch gekenn- 
' -zeichnet, daB nachfolgend das Datenwort des Posi- 
tionsmeBwertes an die Verarbeitungseinheit (4) 
ubertragen wird. 

14. Anordnung nach Anspruch 13, dadurch gekenn- 65 
zeichnet. daB nach der Obertragung des Positions- 
meBwertes ein Datenwort (CRC) zur Kontrolle des 
ubertragenen PositionsmeBwertes an die Verarbei- 
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tungseinheit (4) ubertragen wird. 

15. Anordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Da- 
tenleitung (5) im Ruhezustand auf dem Pegel LOW 
liegu 

16. Anordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafl im Spei- 
cher (9) zusatzlich Korrekturwerte abgespeichert 
sind. 
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Abstract (Basic): DE 4342377 A' 

The arrangement contains an output component associated with the 
position measurement device (1), a clock pulse generator feeding clock 
pulses to the output device's clock input and a data line (5) 
connecting the output components serial output to a processing unit 
(4) . The position measurement values are serially transferred clock 
synchronously to the processing unit over the data line. 

A memory (9) in the position measurement device contains specific 
parameters of the device which can be serially transferred 
synchronously wrt. the clock pulses over the data line to the 
processing unit, which is adapts to these parameters. 

USE/ADVANTAGE - For optimisation of a processing unit t'o^the 
specific parameters of the position measurement device and minimisation 
of the cost of communications cabling. 

Dwg. 1/4 

Abstract (Equivalent) : EP 660209 B 

Apparatus for serial transmission of data between a position 
measuring device (1) and a processing unit (4), wherein the position 
measuring device (1) comprises a unit (2) in which a binary code word 
defining the absolute position is formed from the sensing signals of at 
least one sensing device (10), characterised in that the binary code 
word can be fed to an output unit (3) which causes bit-serial 
transmission of the code word over a data line (5) in response to a 
command (Status) from the processing unit (4), and in that the position 
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measuring device (1) further comprises a plurality of memory regions 
(8, 9) , wherein specific parameters of the position measuring device 
(1) are stored in one memory region (9) and can likewise be transmitted 
serially over the said data line (5) to the processing unit (4), 
whereby the processing unit (4) can be matched to these parameters, and 
a further memory region (8) serves for decoding commands (Status) from 
the processing unit (4), these commands (Status) likewise being capable 
of being transmitted serially over the said data line (5) to the 
position measuring device (1) . 
(Dwg.1/7) 
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